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Hodnoceni diplomové prace vedoucim

Nézev préce: VyuZiti ovladade Kinect k Fizenf mobilnf platformy
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Aktivita studenta b&hem zpracovani prace (vyusiti
konzultaci, prace s literaturou, aktivni pristup, ...
Dodrzeni terming (plynulost zpracovani béhem ak. roku,

dodrZeni terminy odevzdéni, prodlouZent studia

Hodnoceni &innosti studenta, plipominky, dotazy:

Student v préci ukazuje sv{jj prispévek Ve vyvoji autonomni pasové mobilni platformy Provozované na KAE.
Rozebird pdvodni stav, doplnéni senzorickych moduld, dopInéni komunikacnich modulll, dpravy Ffidicich blok,
pohonu.

Dale se vénuje samotné Fidici navigaci, ktera umoziiuje manuaini nebo autonomni ovlddani. kK vyhybani
prekazkam vyuziva Zapojené senzory vzdalenosti, k autonomnimu fizeni je hlavné vyuZito kamerového senzory
Microsoft Kinect. Aplikace umoZznuje 2 metody vyuZitf kamery: sledovani obrazového vzory ("glyphu") nebo
sledovani poveld osoby, ktera je v zorném poli zafizeni.

DilleZitym vysledkem je zdokumentovany a fungujici celek autonomniho robota.

Diplomovou praci hodnotim klasifikaci vyborné (podie Klasifikacni stupnice dané smérnici dékana FEL)
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Podpis vedouciho prace



